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This paper is presenting the design and implement of a 
lower body mechanism of an adult-sized biped robot. 
The aim of this paper is to build up a 130 cm tall 
humanoid robot, but the robot presented is only the 
lower body, which is 89 cm high and weighs 47 kg. 
The biped robot has total 12 actuated DoFs and each 
leg has 6 actuated DoFs. For one leg, the hip joint has 
3 motors; the knee joint has 1 motor; the ankle has 2 
motors. These DC brushless motors are used with 
decelerator to increase torque for each joint. The 
design of robot mechanical has two main parts: (1) 
skeleton design and (2) cushion design. In the skeleton 
design, the bone of thigh bends inward a few angles. 
The bending angle is not unique for humans but 
biological evolution. Statistically, the bending angle is 
averaged around 6 degrees, which can make center of 
mass shift fast when human walks. In the cushion 
design, the gas spring is used for the buffer and the 
auxiliary torque between thigh and shank mechanism. 
When robot squats, the gas spring, which has upward 
thrust to reduce downward torque, can avoid sudden 
excessive force to cause decelerator damage. Also, 
when robot stands up, the gas spring can reduce the 
load for motors. As the experimental results, 
adult-sized biped robot designed in this paper could 
exhibit weight shift, stand up, squat and other 
movements. 

















[3]，FESTO 以海鷗為設計概念，重量為 450 公克
可自主起飛、飛行以及降落。FESTO公司還有研究
其 他 仿 生 的 機 器 人 ， 例 如 袋 鼠 機 器 人


















並於 2011 年發表雙足機器人 PETMAN [4]， 
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時 7.2 公里。2013 年，以研究 PETMAN 的經驗並
與美國國防部國防高等研究計畫署（DARPA）合作


























圖 1. 自由度分配 
2.2. 馬達 




來做考慮，故選擇 Maxon 公司所生產的 429291，
如圖 2的馬達，詳細規格如表 1。 
 
圖 2. 馬達 
表 1. 429271直流無刷馬達規格表 
Type 429271 
Nominal voltage 36 V 
Nominal speed 2510 rpm 
Nominal torque 560 mNm 
Nominal current 4.76 A 
Size Φ90mm*27mm 





)(6.151602510 rpm  (1) 
表示每分鐘會有 15.6圈，若在轉換成 rps的話為 
)(26.0606.15 rps  (2) 











(Wave Generator)、(2) 撓性杯(Flex Spline)以及(3) 
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表 2. 諧和式減速機規格表 
Type CSD-25-160-2UF 
Ratio 160 
Allow Input Torque 7.4 cNm 
Allow Input Speed  5600 rpm 
Peak Torque at Start/Stop 123 Nm 
Size Φ110mm*31.5mm 
Weight 1700 g 
2.4. 機構設計 




論文開發的大型雙足機器人 3D CAD圖。 
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男性 女性 男性 女性 
平均角度 6.371° 8.209° 7.348° 8.729° 










































可分為四個項目：(1)工業電腦 (IPC)、(2) FPGA 
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文使用的 FPGA發展板為德源科技所生產的 Altera 






112 mm  
圖 12. FPGA發展板 
4.3. 馬達驅動板及電源規劃 
 馬達控制板是本實驗室自我研發的馬達控制
板，其驅動器模板是參考 Texas Instruments 德州儀
器(TI)公司所生產的 DRV8302-HC-C2-KIT 馬達驅




(a) (b) (c) 









AS5145，如圖 14(a) 所示，解析度為 12-bit，同時
有數位的串列輸出，也有 PWM型的類比輸出。本
論文為因應機構設計將 AS5145 設計成可安置在機













與 FPGA發展板，實體如圖 15所示。 
  
 












   
(a) 站立時 (b) 向右偏移 (c) 右極限 
   
(d) 回站立動作 (e) 往左偏移 (f) 站立 
圖 16. 重心向右偏移 
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(a) 站立時 (b) 向左偏移 (c) 左極限 
   
(d) 回站立動作 (e) 往右偏移 (f) 站立 
圖 17. 重心向左偏移 
   
(a) (b) (c) 
   
(d) (e) (f) 
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